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STYRANORDNING FOR EN DRIVMOTOR T EN HAFTAPPARAT 



Teknikens omrade 

5 Foreliggande uppfinning hanfor sig till en styranordning for att med en 
mikroprocessor styra en elektrisk drivmotor vilken ingar i en haftapparat 
och vars drivaxel driver en haftklammerdrivare i en fram och atergaende 
rorelse Rorelsen har bestamd start-och reverseringspunkt och under 
rorelsen drivs en haftklammer in i ett arbetsstycke, foretradesvis en 

10 pappersbunt 



Teknikens standpunkt 

Styranordningar for drivmotorer i haftapparater ar udigare kanda. Den tram 
15 och atergaende haftklammerdrivaren drivs av en drivmotor vilken har en 
drivaxel som antingen roterar i en bestamd riktning och som over ett 
kamhjulsarrangemang ar ffirbunden till haftklammerdrivaren eller av en 
drivmotor vars drivaxel reverseras. _ 
Da drivmotom reverseras driver drivmotom drivaren i en f6rsta nktning en 
20 sadan suilcka att en haftklammer drivs in i det arbetsstycke som skall 
haftas. Da klammern belt drivits in i arbetsstycket reverseras motorn och 
klammerdrivaren drivs i motsatt riktning. For det fall att klammerdrivaren 
drivs over ett kammhjulsarrangemang astadkoms den fram och atergaende 
rorelsen pa kant satt med hjalp av kamhjulsarrangemanget. 
25 For att reversera motorn anvands en styranordning som med matorgan 
mater till motorn tillfSrd strfim och overfor erhallna varden till en 

mikroprocessor vilken pa kant satt analyserar erhallna varden och utifran 
denna analys styr strQmtillforseln till drivmotom och darigenom styr 
hastighet och riktning pa drivmotoms drivaxel. Nackdelen med denna 

30 styranordning ar att matningen sker av tillford strom vilken huvudsakligen 
endast varieras da motorn belastas vilket sker d§ en klammer drivs in l ett 
arbetsstycke och framfSrallt da klammern pressas av klammerdrivaren i 
reverseringspunkten. Detta medfor att motorstyrningen bhr fordrojd och 
motorn salunda onSdigt belastad. 

35 Da drivaren drivs over ett kammarrangemang sker ingen styrning av motorn 
varfor kammarrangemanget ar fdrsett med damporgan som absorberar de 
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okade krafter som uppstar da en klammer helt drivits in i arbetsstycket 
omedelbart innan drivaren reverseras. Nackdelen med denna anordning ar 
att damporganen kan var svara att montera och darfSr latt forslits varigenom 
de mister sin effekt vilket okar motorns fbrslitning. 

5 

Problem 

Det foreligger salunda ett behov av att astadkomma en styrnmg av 
drivmotom som ar sa anordnad att den omedelbart kanner av de okade 
belastningar som motorn utsatts for och i respons daremot styr 
10 stromtillforseln till motorn. 

I de fall da motom reverseras foreligger ocksa ett behov av att l ratt 
ogonblick reversera motorn. 

ProblemlQsning . 

1 5 Foreliggande uppfinning tillhandahaller en styranordning som overvinner 
de ovan angivna problemen med en styranordning av inledningsvis angivet 
slag vilken kannetecknas av att styranordningen omfattar en sensor som 
kaimer av drivaxelns rotationshastighet och dverfor den avkanda 
informationen till mikroprocessorn vilken pa kant satt analyserar den 

20 inkomna informationen och avger en styrsignal som styr sttomtillforseln till 
drivmotom. 

I en foredragen utfbringsform kanner sensorn av drivaxelns 
rotationshastighet och antal roterade varv fran startpunkten varefter 
mikroprocessorn avger en signal som styr stromtillforseln till motorn och 
25 stromtillforseln sker 6ver en helbrygga varigenom drivaxelns 
rotationshastighet och rotationsriktning kan regleras. 

Kortfattad fignrbeskrivning 
I bifogade figurer visar: 
30 Fig. 1 en schematisk vy av en haftapparat fSrsedd med en styranordning 
enligt foreliggande uppfinning darvid klammerdrivaren befinner sig i 
startpunkten; 

Fig.2 en mot figur 1 svarande vy i vilken klammerdrivaren befinner sig l 
reverseringspunkten; 
35 Fig. 3 ett kopplingsschema som i detalj visar i styranordningen mgaende 
komponenter samt deras inbordes sammankoppling. 
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Ffiredragen utforingsform 

Uppfinningen skall harefter beskrivas med hanvismng till bifogade figurer 1 
vilka figur 1 och 2 schematiskt visar en haftapparat 1 vilken har en forsta 
drivmotor 2 och en andra drivmotor 3. Drivmotorn 3 har en utgaende axel 4 
5 till vilken ar anordnat ett kugghjul 5 . Kugghjulet 5 driver fiver ett 
mellanliggande kugghjul 6 en kuggstang 7 till vilken ar anordnat en 
bockdyna 8 vars funktion kommer art framga nedan ur den fortsatta 
beskrivningen 

Den ffirsta drivmotorn 2 har en drivaxel 9 till vilken ar anordnat ett 

l o kugghjul 1 0 vilket fiver tva mellanliggande kugghjul 1 1 och 1 2 driver en 
klammerdrivare 13. HSftapparaten 1 inrymmer aven ett klammermagasin 14 
i vilket 3r lagratt haftklamrar 1 5 vilka frammatas av ett elastiskt organ 16. 1 
haftapparaten Sr anbringat ett arbetsstycke 1 7 som skall haftas, vilket 
ffiretradesvis utgfires av en pappersbunt. Drivmotorema 2 och 3 drivs fran 

15 en spanningskalla 18 och strfimmen tors genom ledningen 19 till 

drivmotorn 3. En regulator 20 ar placerad mellan spanningskallan 18 och 
drivmotorn 3 och regulatorns funktion ar att transformera strfimmen till ratt 
spanning for drivmotorn 3. Drivmotorn 3 driver bockdynan i en upp och 
nedatgaende rfirelse vilken markeras med dubbelpilen P. Drivmotorns 3 och 

20 bockdynans funktion ar utan betydelse for uppfinningen varffir de endast 
schematiskt kommer att berfiras i den fortsatta beskrivningen. 
Strfimtillffirseln till drivmotorn 2 regleras av en styranordning 21 vilken 
omfattar en mikroprocessor 22 och en sensor 23. Mikroprocessorn star i 
ffirbindelse med sensorn 23 over ledningen 24 och sensorn 23 registrerar 

25 med ett avkanningsorgan 25 drivaxelns 9 rotationshastighet och antal 

tillryggalagda varv fran en startpunkt. Mikroprocessorn 22 och sensorn 23 
ffirses med strfim fran en regulator 26 vilken ar kopplad till strfimkallan 18. 
Figur 3 visar i detalj styranordingens 21 uppbyggnad samt hur 
strfimtillffirseln till drivmotorn ar anordnad. Sasom framgar ar drivmotorn 2 

30 ansluten i en helbrygga 27 vilken omfattar transistorswitcharna 28, 29, 30 
och 3 1 . Sensorn 23 ar kopplad till drivmotorns 2 drivaxel 9 med ett 
avkanningsorgan 25 pa for fackmannen kant satt, vilket visas med en 
streckad linje i figur 1 och 2, och sensorn ar fiver ledningen 24 i ffirbindelse 
med mikroprocessorn 22. Mikroprocessorn 22 star i ffirbindelse med 
3 5 Transistorswitcharna 28-31. 
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Haftapparatens och styrorganets funktion skall harefter med hanvisning till 
fieurema 1-3 beskrivas. Da ett arbetstycke 17 skall haftas placeras detta i 
haftapparaten pa satt som visa i figur 1 . Bockdynan 8 och klammerdnvaren 
13 befmner sig da i sina startpositioner. Drivmotorn 3 driver bockdynan 8 
5 till den position som visas i figur 2 och i vilken position bockdynan anhgger 
mot arbetstycket 17. Da bockdynan inte har relevans f6r forehggande 
uppfinning kommer den hari inte att beskrivas ytterligare. Drivmotorn 2 
matas med strom fran spanningskallan 18 over transistorswitchen 28 och 
stromkretsen gar genom transistorswitchen 28, drivmotorn 2 och 
10 transistorswitchern 3 1 pa kant satt. Drivmotorn 2 driver via kugghjulen 10 
1112 klammerdrivaren 13 uppat i dubbelpilens P riktning, se figur 1 och 2, 
och en klammer 15 trycks in i arbetsstycket 17 , figur 2. Sensorn 23 
registrerar drivaxelns 9 rotationshastighet, vilken hastighet minskar l 
beroende av det motstand som uppstir da klammern drivs in i arbetsstycket, 
1 5 samt antal roterade varv fran startpunkten och overfdr erhallna varden till 
mikroprocessorn 22 over ledningen 24. Mikroprocessorn analyserar 
erhallna varden pa kant satt och avger styrsignal till transistorswitcharna 28 
och 31 varigenom strdmtillforseln till drivmotorn 2 regleras och darigenom 
regleras aven drivaxelns 9 rotationshastighet. Klammerdrivaren 13 driver 
20 klammern 1 5 in i arbetsstycket 1 7 och efter det att drivmotorn roterat ett 
bestamt antal varv ar klammern 15 helt indriven i arbetssycket 17, se figur 
2. Sensorn 23 som raknat antal roterade varv avger denna information till 
mikroprocessorn 22 som avger en styrsignal som tillser att motorn 2 matas 
med strom i en krets som gar over transistorswitchen 29 drivmotorn 2 och 
25 transistorswitchen 30 varigenom motorn 2 roteras i motsatt riktning och 
klammerdrivaren 1 3 darigenom fors ned i dubbelpilens P riktning till den 
position som visa i figur 1 . Varefter bockdynan 8 aterfors till 
ursprungslaget. 

Genom att mikroprocessorn pa for fackmannen kant satt kan programeras 
30 med ett bestamt program och da sensorn kanner av drivaxelns hastighet 
samt antal roterade varv kan drivmotorn 2 mycket exakt styras sa att dess 
hastighet saktas ner omedelbart innan klammerdrivaren nar 
reverseringspunkten samtidigt som reverseringen kan utforas i en skarpt 
avgransad punkt genom att reverseringen sker efter ett bestamt antal 
35 roterade varv. Harigenom vinos att drivmotorn och i haftapparaten ingaende 
mekaniska komponenter inte utsatts for onodig belastning. 
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PATENTKRAV 

1 Styranordning ( 2 1 ) for att med en mikroprocessor ( 22 ) styra en 
5 elektrisk drivmotor ( 2 ) vilken ingar i en haftapparat ( 1 ) och vars 
drivaxel ( 9 ) driver en haftklammerdrivare ( 13 ) i en fram och 
atergaende r6relse vilken har en bestamd start punkt ( Fig. 1 ) och en 
bestamd reverseringspunkt ( Fig. 2 ) och under rorelsen drivs en 
haftklammer ( 1 5 ) i ett arbetsstycke ( 17 ), foretrMesvis en 
10 pappersbunt, KANNETECKNAD AV ATT styranordningen 
( 21 ) omfattar en sensor ( 23 ) som kanner av drivaxelns ( 9 ) 
rotationshastighet och antal roterade varv fran startpunkten och overfor 
den avkanda informationen till mikroprocessorn ( 22 ) vilken pa kant 
satt analyserar den erhallna informationen och avger en styrsignal som 
1 5 styr strSmtillforseln till drivmotorn ( 2 ) varigenom drivaxelns 
rotationshastighet regleras 

2. Styranordning enligtkrav 1 KANNETECKNAD A V ATT 
strdmtillforseln sker over en helbrygga ( 27) varigenom strSmtillforseln 
20 styrs sa att drivaxelns ( 9 ) rotationsriktning och hastighet regleras. 
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SAMMANFATTNING 
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Styranordning ( 21 ) for alt med en mikroprocessor ( 22 ) styra en elektrisk 
drivmotor ( 2 ) vilken ingar i en haftapparat ( 1 ) och vars drivaxel ( 9 ) 
driver en haftklammerdrivare ( 13 ) ei en fram och atergaende rfirelse. 
Rorelsen har en bestamd start punkt ( Fig. 1 ) och en bestamd 

10 reverseringspunkt ( Fig. 2 ) och under rorelsen drivs en haftklammer (15) 
i ett arbetsstycke, foretradesvis en pappersbunt, vari styranordningen ( 21 ) 
omfattar en sensor ( 23 ) som kanner av drivaxelns ( 9 ) rotationshastighet 
och antal roterade varv frSn startpunkten och SverfSr den avkanda 
informationen till en mikroprocessor ( 22 ) vilken pa kant sStt analyserar 

15 den erhallna informationen och avger en styrsignal som styr stromtillforseln 
till drivmotorn ( 2 ) varigenom drivaxelns rotationshastighet regleras 



20 Fig. 1 
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